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基于运动控制器的立式袋装箱机控制系统设计
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摘要#由于立式袋袋体不规则#袋体两头大小不一#存在装箱

机稳定性较差的问题%通过对运动控制器的研究#采用

>5(6,"

机器人结构#开发出了一款性能稳定的全自动立式袋

装箱机#为立式袋装箱机提供了一套控制解决方案%

关键词#立式袋装箱机'运动控制'
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机器人
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随着人们对食盐包装形式要求的不断提高!超市里立式

盐袋将逐步替代平袋"目前市场上立式盐袋包装机技术很

成熟!但是立式袋装箱机比较少!都以人工装箱为主"由于

立式袋袋体两头大小不一!装箱规格多!盐业现场腐蚀强等

因素成为各个开发立式袋装箱机企业面临的问题"传统式

装箱机依然是中国现有企业很受欢迎的自动化设备!主要原

因是产品开发费用不高!启动资金更小"随着人工成本的增

加!并且传统式装箱机因技术原因使其项目需要使用的工序

不减反增!故障点较多!可移植性差!导致无法跟上企业快速

增长的生产速度"

>5(6,"

机器人结构作为一个独立成熟单元!机械机构以

及控制架构模型已经成熟!只要根据其性能参数设计!微调

其机械部件尺寸!可以简化设计周期!调试采用模块化程序

设计!减少重复调试!并且能够确保其正确性0
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机

器人装箱逐渐被企业所接受!而且
>5(6,"

机器人设计成本较

低!技术难度也不大!随着自动化技术的不断发展!

>5(6,"

机

器人技术变得越来越容易!稳定性也越来越强!可移植性也

增强0

"

1

"

立式袋装箱机采用
>5(6,"

机器人可以大大简化机构!

通过
>5(6,"

机器人可以快速切换规格!使用环链输送%排列

立式袋盐包!侧推式装箱增加成功率!解决了多规格切换问

题!缩短了立式袋装箱机的开发周期0

!

1

!成熟的
>5(6,"

机器

人模型减少了调试时间"使用该种装箱机控制系统可以有

效解决立式袋装箱问题0

.
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!为立式袋自动化装箱提供一种

途径"
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立式袋装箱机的技术要求
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'完成立式袋盐包的输送%排列%拾取%规则码放%满

箱输出等全自动装箱过程"
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'适用物料.立式袋盐包"
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'装箱方式&排数
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!层数改变纸箱高度适当改变'(纸箱尺寸&长
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立式袋装箱机的工作原理
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立式袋装箱机的组成结构

立式袋装箱机共有两个
>5(6,"

机器人抓取物料!根据需

求来判断是否需要旋转!系统组态了
/

个伺服实轴!嵌入式

CM

控制这
/

台伺服电机工作!其中每台
>5(6,"

机器人由两

个主轴和一个旋转轴组成!运行控制器通过总线控制两个

>5(6,"

机器人和双环链0

0
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"从进料到纸箱输出共有
.

个部

分组成&图
$

'!分别是盐包进料%双环链排列!机器人拾取和

放置%纸箱输送0
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进料皮带
!
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双环链排列
!
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机器人
!
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纸箱环链
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立式袋装箱机结构图
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装箱机电气采用倍福嵌入式
CM

!通过
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总线组

网!控制
/

台伺服系统!
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机器人由双通道伺服控制器

控制!其拓扑结构见图
"
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图
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立式袋装箱机程序控制结构图
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立式袋装箱机的工作方式

物料装箱一次工作流程见图
!

"立式包装机生产出来的

盐包经过滤盐和检重合格后!输送到装箱机进料皮带!快速拉

开送到双环链上!计数!驱动环链整理排列准备好!

>5(6,"

机器

人抓取!装入纸箱!同时环链检测到物料继续计数排列!下次

>5(6,"

机器人继续抓取并旋转装入纸箱!如此循环0
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"纸箱

内物料排列形式通常两列!形式如
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&排
g
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图
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物料一次工作方式
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装箱机的程序方案
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构建
N685-7,6

硬件网络

首先连接好控制器%驱动器%伺服电机%耦合
=3

等硬件!

伺服系统都是通过
N685-7,6

网络来通讯!通过这种总线控制

稳定性高!通讯速度快!通讯中断会自动报警停机"硬件网

络结构见图
.
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图
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倍福
N685-7,6

网络结构
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组态好硬件网络后!所有伺服系统以及
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信号都能够

监控到!设置合适参数!就能够测试动作!进行装袋机的

调试"

!)"

!

采用运动控制算法构建
>5(6,"

机器人模型

立式袋装箱机利用
>5(6,"

机器人运动速度快的优势!尽

可能减少运动路径"首先读取机器人各轴状态!判断机器人

处于什么状态!复位报警并回到初始运动位置!生产时根据

抓取和放置条件!

>5(6,"

机器人做往复运动0

/

1

"程序调用

>5(6,"

机器人轴包!只需要填入正确的组态轴对应地址!给

绝对值编码器标定零度位置!示教完机器人位置!就可以按

照设定位置来抓取和放置"读取状态程序块见图
0

"图
0

是

读取
S

值状态!同样方法读取
O

值!如果有多个
>5(6,"

就多

次调用即可"

!!
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机器人点到点移动程序块见图
B

"通过块集成!

减少调试时出错的概率!后续完善只需修改该块!就可以批

量修复程序中出现的相同问题"
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立式袋双环链算法

立式袋装箱机每分钟要装
/#

!

R#

包!要求环链接包速

度超过
R#

包/
FD9

!前面一包接完后!立马要移动到下一包位

置接 包等待!第一个环链接完盐包后!第二个环链必须跟上!

图
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机器人轴状态
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当推包气缸把盐包推走之后!该环链还要跟踪到前一个环链

后面!如此循环才能保证进料皮带上的盐包都能够成功通过

环链装箱0

R

1

"环链接包逻辑见图
%

"以上是单个环链的单次

接包过程!重复调用就能够形成一套循环!循环接包"

图
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机器人点到点移动
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立式袋装箱全过程

装箱机利用倍福功能块可以局部!调用进料%双环链排列

推箱%

>5(6,"

机器人抓取和放置%纸箱换箱等全部分块程

序0

$#

1

!通过检测传感器和伺服系统信号!重复装箱过程!达到

/#
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R#

包/
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的生产速度!解决了立式袋装箱机的问题"

.

!

结束语
本控制系统采用

>5(6,"

机器人结构解决了立式袋装箱袋

体不规则!袋体两头大小不一和稳定性差的问题"经现场初

步测试!已经能够满足
/#

!

R#

包/
FD9

的生产要求"除了可以

使用在立式袋装箱上!本系统还可以使用于类似尺寸大小的

包装袋装箱设备上"另外通过改造环链尺寸和
>5(6,"

机器人

夹具!还可以使用在其他形式的装箱设备上"若进一步对部

分零件进行改造优化!产能还有更大提升空间"
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